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Abstract 



A system for automatic headlight leveling control in a motor vehicle has two level sensors which are offset m 
the longitudinal direction for measuring the vehicle body pitch angle in the form of a level difference. An 
electronic control unit determines a desired value for the headlight adjustment as a function of the first 
derivative of the directly measured or further processed level difference. In one embodiment of the invention, 
electronic control unit determines a static level difference and a dynamic level difference, and the desired 
value is determined as a function of the first derivative or the second derivative of the dynamic level 
difference 
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(54) System zur Leuchtweitenregeiung der Schelnwerfer bei Kraftfahrzeugen 



(57) Bei einem System zur Leuchtweitenregeiung 
der Schelnwerfer (5) in Kraftfahrzeugen mit zwei in 
Langsrichtung versetzten Hohensensoren (Sv.Sh) zur 
Messung des Karosserie-Nickwlnkels in Form einer 
Hohendifferenz (D) und mit einem elektronischen Steu- 
ergerat (4a,4b) zur Bestimmung des Sollwertes (S) zur 
Scheinwerfereinstellung in Abhangigkeit von der 



gemessenen H5hendifferenz (D) ist das Steuergerat 
(4a,4b) derart ausgestaltet, daB der Sollwert (8) abhan- 
gig von der ersten Ableitung (d/dt) der direkt 
gemessenen (D) oder einer weiterverarbeiteten (D2) 
Hohendifferenz bestimmt wird. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf ein System 
zur Leuchtweitenregelung der Scheinwerfer bei Kraft- 
fahrzeugen nach dem Oberbegriff des Patentanspruchs 5 

1. 

[0002] Ein derartiges Leuchtweitenregelungssy- 
stem ist beispielsweise im ATZ-Artikel „Dynamische 
Leuchtweitenregelung", 9/1993, S. 466 ff., beschrieben. 
Bei dieser dynamischen Leuchtweitenregelung wird die io 
Einfederung der Karosserie, die sich als Karcsserie- 
Langsneigung bzw. als Karosserie-Nickwinkel auswirkt, 
mit zwei in Langsrichtung versetzten Hohensensoren in 
Form von Ultraschallsensoren ermittelt. Der Karosserie- 
Nickwinkel liegt nach der Messung in Form einer is 
Hohendifferenz vor. Dabei messen die Hdhensensoren 
die Hohen bzw. Abstande zwischen der Karosserie und 
der Fahrbahn vorne und hinten am Karosserieboden. 
Auch werden Hohensensoren in Form von Achssenso- 
ren venwendet, die jeweils die Hohe bzw. den Abstand 20 
zwischen der Karosserie und den Fahrzeugachsen 
(Hinterachse und Vorderachse) messen. In einem elek- 
tronischen Steuergerat mit Mikrocomputer wird der Soll- 
wert zur Scheinwerfereinstellung, z. B. die 
einzustellende Position eines Schrittmotors, in Abhan- 25 
gigkeit von der gemessenen Hohendifferenz berechnet. 
Dabei wird die Hohendifferenz gemittelt, wobei der Mit- 
telungs-Zeitraum von der Fahrzeuggeschwindigkeit 
abhangt 

[0003] Mit dem bekannten dynamischen Leucht- 30 
weitenregelungssystem wird zwischen einem langsa- 
men (statischen) und einem schnellen (dynamischen) 
Regelmodus unterschieden. Im langsamen Regelmo- 
dus werden die vergleichsweise lange anhaltenden 
bzw. statischen Nickwinkel bzw. Langsneigungen 35 
berucksichtigt, die insbesondere durch die Beladung 
des Fahrzeuges, die Tankentleerung und/oder die Ver- 
anderung des Luftwiderstandes erzeugt werden. Im 
schnellen Regelmodus werden die Anderungen des 
Nickwinkels durch fahrdynamische Einflusse, wie ins- 40 
besondere bei Beschleunigungs- oder Verzbgerungs- 
vorgangen, berucksichtigt. 

[0004] Urn die Schrittmotoren in den Scheinwerfern 
nicht zu tange zu belasten, wird der schnelle Regelmo- 
dus nur eingeschaltet, wenn eine starke NickwinkelSn- 45 
derung durch fahrdynamische Einflusse zu enwarten isL 
Hierzu wird die erste Ableitung des Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssignals und/oder das Bremslichtsignal ausge- 
wertet. Diese Signale sind im Hinblick auf tatsachliche 
Nickwinkelanderungen nurbedingt aussagekraftig. Dar- so 
uber hinaus findet eine Regelung abhangig von diesen 
Signalen nurverzogert statt. 

[0005] Es ist Aufgabe der Erfindung, ein System zur 
Leuchtweitenregelung eingangs genannter Art derart 
zu verbessern, daB unter Umgehung der Nachteile des 55 
Standes derTechnik unter dynamischen Fahrbedingun- 
gen eine optimale Beleuchtung der Fahrbahn ebenso 
wie eine Minimierung der Blendung des Gegenverkehrs 



stattfindet. 

[0006] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des 
Patentanspruchs 1 gel6st. Vorteilhafte Weiterbildungen 
der Erfindung sind die Gegenstande der abhSngigen 
Patentansp ruche. 

[0007] Das erflndungsgemSSe System zur Leucht- 
weitenregelung der Scheinwerfer bei Kraftfahrzeugen 
weist zwei in Langsrichtung versetzte Hohensensoren 
zur Messung des Karosserie-Nickwinkels in Form einer 
H6hendifferenz und ein elektronisches SteuergerSt zur 
Bestimmung des Sollwertes zur Scheinwerfereinstel- 
lung in Abhangigkeit von der gemessenen Hohendiffe- 
renz auf. Das Steuergerat ist derart ausgestaltet, daB 
der Sollwert abhangig von der ersten Ableitung der 
direkt gemessenen HShendlfferenz oder abhSngig von 
der ersten Ableitung einer weiterverarbeiteten Hohen- 
differenz bestimmt wird. Unter dem Begriff direkt 
gemessene HShendlfferenz wird insbesondere die Dif- 
ferenz der von den Hohensensoren gemessenen und 
an das Steuergerat in Form von MeBsignalen geliefer- 
ten Hohenwerten verstanden. Unter dem Begriff weiter- 
verarbeitete Hohendifferenz wird insbesondere die 
Differenz der gemessenen und im Steuergerat weiter- 
verarbeiteten Hohenwerte und/oder die weiterverarbei- 
tete Differenz der gemessenen oder 
weiterverarbeiteten HShenwerte verstanden. Eine Wei- 
terverarbeitung kann beispielsweise eine Mittelung oder 
andere Filterung sein. Auch kann eine Weiterverarbei- 
tung eine anderweitige Bereinigung von Storeinflussen 
sein. 

[0008] Durch die Auswertung der ersten Ableitung 
der Hohendifferenz wird festgestellt, ob und in welchem 
AusmaB tatsachlich eine Anderung des Nickwinkels 
vorliegt. Hierdurch ist eine direktere Nickwinkel-Rege- 
lung mSglich. Abhangig vom AusmaB der ersten Ablei- 
tung kann beispielsweise entschieden werden, ob ein 
langsamer oder ein schneller Regelmodus gewahit wer- 
den soli. 

[0009] In einer ersten Alternative einer vorteilhaften 
Weiterbildung der Erfindung wird abhangig vom Ergeb- 
nis der ersten Ableitung der gemessenen Hohendiffe- 
renz der Zeitraum fOr eine Mittelung der gemessenen 
Hohendifferenz vorgegeben. 

[0010] In einer zweiten Alternative einer vorteilhaf- 
ten Weiterbildung der Erfindung werden ein statischer 
Hdhendifferenzwert zumindest durch Mittelung der 
direkt gemessenen Hohendifferenz uber einen ersten 
vorgegebenen Zeitraum sowie ein dynamtscher Hohen- 
differenzvyert zumindest durch Mittelung der direkt 
gemessenen Hohendifferenz uber einen zweiten vorge- 
gebenen Zeitraum gebildet. Dabei wird der erste Zeit- 
raum wesentlich ISnger als der zweite Zeitraum 
vorgegeben. Der Sollwert wird abhangig von der ersten 
Ableitung des dynamischen Hohendifferenzwertes als 
weiterverarbeitete Hohendifferenz bestimmt. Hierdurch 
kann gleichzeitig eine Regelung der Nickwinkelabwei- 
chung aufgrund statischer und aufgrund dynamischer 
Einflusse vorgenommen werden. Die Nickwinkelande- 
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rungen aufgrund statischer und aufgrund dynamischer 
Einflusse werden hierbei getrennt betrachtet. Ebenso 
kann deren gegenseitige Beeinflussung berticksichtigt 
werden. 

[001 1 ] Vorzugsweise wird der Sollwert auch abhan- 
gig von der zweiten Ableitung des dynamischen Hohen- 
differenzwertes bestimmt. Durch Hinzunahme 
fahrzeugrelevanter GroBen (z.B. Schwerpunktslage, 
Tragheitsmomente, Federkonstanten.etc.) ist sine 
Regelung abhangig von einer vorhersagbaren Nlckbe- 
wegung moglich. Hierdurch kann die Regelung weiter 
beschleunlgt und verbessert werden. 
[0012] Der Sollwert wird in einer weiteren vorteil- 
haften Ausgestaltung der Erfindung auch abhangig von 
weiteren dem Steuergerat ubermittelten Informationen, 
die vorzugsweise ohnehin durch andere Systeme im 
Fahrzeug vorllegen, bestimmt. Derartige Informationen 
k6nnen beispielsweise die StraBeninformationen von 
einem Navigationssystem, der Abstand zu einem vor- 
ausfahrenden Fahrzeug von einem Abstandsregelsy- 
stem, die Gaspedalstellung, der Bremsdruck, die 
Fahrzeuggeschwindigkeit und/oder die Sichtweite eines 
Nebelsensors sein. Hierdurch kann eihe sehr gut situa- 
tionsangepaBte intelligente Steuerung der Scheinwer- 
ferneigung vorgenommen werden, 
[0013] Beispielsweise konnen GPS-Daten in Ver- 
bindung mit einem Navigationssystem im Kraftfahrzeug 
Qber die StraBenklasse (z. B. Autobahn oder Stadt- 
straBe) herangezogen werden. Damit kann das Steuer- 
gerat grundsatzlich fur Autobahnen eine 
vergleichsweise starker angehobene Scheinwerferein- 
stellung als bei StadtstraBen vornehmen. Kuppen und 
Wannen konnen mit der Hohenverlaufsinformation der 
GPS-Daten und des Navigationssystems optimaler 
ausgeleuchtet werden. 

[0014] Weiterhin kann der momentane Abstand zu 
einem vorausfahrenden oder einem entgegenkommen- 
den Fahrzeug, der beispielsweise von einem ACC- 
System (Adaptive Cruise Control) im Kraftfahrzeug an 
das SteuergerSt ubermittelt werden kann, berQcksich- 
tigt werden. Hierbei kann grundsatzlich ein Absenken 
der Scheinwerfer zur Blendungsbegrenzung vorgenom- 
men werden. 

[0015] Die Stellung des Gaspedals oder der Dros- 
selklappe kann berOcksichtigt werden. um beispiels- 
weise ein praventives Absenken der Scheinwerfer bei 
einem erwarteten Aufbaumen das Fahrzeuges durch 
einen Beschleunigungsvorgang vorzunehmen. 
[0016] Ebenso kann der Bremsdruck oder die 
Wechselgeschwindigkeit vom Gasauf das Bremspedal 
ausgewertet werden, um beispielsweise bei einer Not- 
bremsung ein praventives Anheben der Scheinwerfer 
zur Sichtverbesserung vorzunehmen. 
[0017] SchlieBlich kann auch das Signal eines 
Sichtweiten- oder Nebelsensors ausgewertet werden, 
um beispielsweise bei starkem Nebel die Scheinwerfer 
zur Minimierung der Streuleuchtdichte praventiv abzu- 
senken. 



[0018] Durch die Erfindung findet eine direktere, 
genauere und schnellere Regelung der Scheinwerfer- 
neigung als beim Stand der Technik statt. 
[001 9] In der Zeichnung ist ein Ausfuhrungsbeispiel 
5 der Erfindung dargestellt. Es zeigen 

Fig. 1 schematisch ein erstes sehr einfaches erfin- 
dungsgemSBes Leuchtweitenregelungssy- 
stem und 

10 

Fig. 2 schematisch ein zweites sehr genau arbei- 
tendes erfindungsgemaBes Leuchtweitenre- 
gelungssystem. 

15 [0020] In Fig. 1 sind zwei in LSngsrichtung ver- 
setzte Hohensensoren an einem hier nicht dargestellten 
Fahrzeug, ein vorderer Sensor Sv und ein hlnterer Sen- 
sor Sh dargestellt. Die Sensoren Sv und Sh sInd z. B. 
Ultraschallsensoren vorne und hinten am Karosseriebo- 

20 den Oder Achssensoren an der Vorder- und an der Hin- 
terachse, wle aus dem Stand der Technik bekannt. Zur 
Messung des Karosserie-Nickwinkels in Form einer 
Hohendifferenz D sind die Ausgangssignale der Senso- 
ren Sv und Sh mit einem Hohendifferenzermittler 1 

25 eines elektronischen Steuergerats 4a verbunden. Der 
Hohendifferenzermittler 1 ist mit einem Filter 2 verbun- 
den, Im Steuergerat 4a wird die erste Ableitung dD/dt 
der dlrekt gemessenen H6hendifferenz D gebildet. Der 
Filter 2 ist beispielsweise ein TlefpaB, dessen Zeitkon- 

30 stante abhSngig von der ersten Ableitung dD/dt der 
Hohendifferenz einsteltbar ist. Uber das Filter 2 wird die 
Hohendifferenz gemittelt. Der gemittelte Wert der 
Hohendifferenz wird vom Filter an einen Sollwertermitt- 
ler 3a des Steuergerates 4a weitergeleitet. Der Sollwert 

35 S zur Verstellung der hier nur schematisch dargestellten 
Scheinwerferanordnung 5 wird im Sollwertermittler 3a 
in Abhangigkeit von dem gemittelten Wert der Hohen- 
differenz und ggf. von weiteren Signale a,b, und c 
berechnet. Die Signale a, b und c sind beispielsweise 

40 das Fahrzeuggeschwindigkeitssignal, das Bremslichtsi- 
gnal und das Gaspedalstellungssignal. 
[0021] Grundsatzlich wird im Steuergerat 4a 
gepruft, ob die erste Ableitung der Hohendifferenz, 
dD/dt, oberhalb einer vorgegebenen Schwelle liegt Ist 

45 dies der Fall, hat sich der Nickwinkel derart geSndert, 
daB ein Nachfuhren der Scheinwerfer erforderlich seln 
kann. Abhangig von dem Wert der ersten Ableitung 
Oder von der Haufigkeit der Anderung des Wertes der 
ersten Ableitung dD/dt kann durch Bestimmung der 

50 Zeitkonstante des Filters 2 eine langsame oder schnelle 
Regelung eingeleitet werden. In dem in Fig. 1 darge- 
stellten einfachen Steuergerat 4a kann also die 
Umschaltfunktion des aus dem Stand der Technik 
bekannten Geschwindigkeitssignals vom Wert der 

55 ersten Ableitung der Hohendifferenz dD/dt iibernom- 
men werden. Hierbei findet im Unterschied zum Stand 
der Technik nicht die Regelung einer vermuteten, son- 
dern der tatsdch lichen NickwinkelSnderung statt. 
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[0022] Durch die Berucksichtigung der weiteren 
Signale kann die Regelung situativ noch besser ange- 
paBt warden. Beispielsweise kann das Absenken der 
Scheinwerfer (Hohe des Sollwertes S) grundsatzlich bei 
hoher Geschwindigkeit reduziert werden, da hierbei 5 
keine groGen Krafte, die das Fahrzeug auslenken, am 
Fahrwerk wirken konnen. Das Bremslichtsignal und die 
Gaspedalsteilung weisen auf einen bevorstehenden 
Verzogerungs- oder Beschleunigungsvorgang hin. 
[0023] In Fig. 2 sind wie in Fig. 1 die zwei in Langs- 10 
richtung versetzten H6hensensoren Sv und Sh zur 
Messung des Karosserie-Nickwinkels in Fornn einer 
Hohendifferenz D mit einem Hohendifferenzermittier 1 
verbunden. Der Hohendifferenzermittier 1 ist in einem 
Steuergerat 4b angeordnet. Die im Hohendifferenzer- is 
mittler 1 gebildete Hohendifferenz D wird zum einen zu 
einem Filter 2a und zum anderen zu einem Filter 2b im 
Steuergerat 4b geleitet. Der Filter 2a ist ein TiefpaBfilter 
mit gro3er Zeitkonstante, der Filter 2b ist ein TiefpaBfil- 
ter mit kleiner Zeitkonstante. Mittels der Filter 2a und 2b 20 
werden ein statischer Hohendifferenzwert D1 durch Mit- 
telung der direkt gemessenen Hohendifferenz D tiber 
einen ersten vorgegebenen Zeitraum sowie ein dynami- 
scher Hohendifferenzwert D2 durch Mittelung der direkt 
gemessenen Hohendifferenz D uber einen zweiten vor- 25 
gegebenen Zeitraum gebildet. Durch die Wahl der Zeit- 
konstanten ist der erste Zeitraum wesentlich ISnger als 
der zweite Zeitraum. Die Hohendifferenzwerte D1 und 
D2 sind damit weiterverarbeitete Hohendifferenzwerte. 
Der Sollwert S wird vom Sollwertermittier 3b zumindest 30 
abhSngig von der ersten Ableitung des dynamischen 
Hohendifferenzwertes, dD2/dt, bestimmt. Vorzugsweise 
wird der Sollwert S zusatzlich sowohl abhangig von der 
zweiten Ableitung d^D2/dt^ des dynamischen Hohendif- 
ferenzwertes D2 im Zusammenhang mit fahrzeugspezi- 35 
fischen GroBen als auch abhangig von weiteren dem 
Steuergerat Qbermittelten Informationen bestimmt. Der- 
artige GroBen bzw. Informationen sind z. B. die Stra- 
Beninformation a von einem Navigattonssystem, der 
Abstand b zu einem vorausfahrenden Fahrzeug von 40 
einem Abstandsregelsystem, die Gaspedalsteilung c, 
der Bremsdruck d, die Fahrzeuggeschwindigkelt e 
und/oder die Sichtweite f eines Nebelsensors. Mogliche 
Auswirkungen der weiteren Informationen a bis f auf die 
Ermittlung des Sollwertes S wurden bereits oben . 45 
beschrieben. 

[0024] Durch dieses erfindungsgemSBe Ausfuh- 

rungsbeispiel ist sowohl eine schnelle, da auch voraus- 
schauende, Regelung, als auch eine hochgenaue 
Regelung der Scheinwerfereinstellung in Abhangigkeit so 
von tatsachlichen Nickwinkelanderungen moglich. 

Patentanspruche 

1. System zur Leuchtweiten regelung der Scheinwer- ss 
fer (5) bei Kraftfahrzeugen mit zwei in Langsrich- 
tung versetzten Hohensensoren (Sv, Sh) zur 
Messung des l<arosserie-Nickwinkels in Form einer 



Hohendifferenz (D) und mit einem elektronischen 
Steuergerat (4a; 4b) zur Bestimmung des Sollwer- 
tes (S) zur Scheinwerfereinstellung in Abhangigkeit 
von der gemessenen Hohendifferenz (D), dadurch 
gekennzeichnet. daB das Steuergerat (4a; 4b) der- 
art ausgestaltet ist, daB der Sollwert (S) abhangig 
von der ersten Ableitung (d/dt) der direkt 
gemessenen (D) oder einer weiterverarbeiteten 
(D2) Hohendifferenz bestimmt wird. 

2. System zur Leuchtweiten regelung nach Patentan- 
spruch 1 , dadurch gekennzeichnet. daB abhangig 
von dem Ergebnis der ersten Ableitung (dD/dt) der 
gemessenen Hohendifferenz (D) der Zeitraum fur 
eine Mittelung der Hohendifferenz (D) vorgegeben 
wird. 

3. System zur Leuchtweitenregelung nach Patentan- 
spruch 1. dadurch gekennzeichnet. daB ein stati- 
scher Hohendifferenzwert (D1) zumindest durch 
Mittelung der direkt gemessenen Hohendifferenz 
Qber einen ersten vorgegebenen Zeitraum sowie 
ein dynamischer Hdhendifferenzwert (D2) zumin- 
dest durch Mittelung der direkt gemessenen 
Hohendifferenz uber einen zweiten vorgegebenen 
Zeitraum gebildet werden, wobei der erste Zeit- 
raum wesentlich ISnger als der zweite Zeitraum vor- 
gegeben wird, und daB der Sollwert (S) abhangig 
von der ersten Ableitung (dD2/dt) des dynamischen 
Hohendifferenzwertes (D2) als weiterverarbeitete 
Hohendifferenz bestimmt wird. 

4. System zur Leuchtweitenregelung nach Patentan- 
spruch 3, dadurch gekennzeichnet daB der Soll- 
wert abhangig von der zweiten Ableitung (d^D2/dt^) 
des dynamischen Hohendifferenzwertes (D2) 
bestimmt wird. 

5. System zur Leuchtweitenregelung nach einem der 
Patentanspruche 2 bis 4, dadurch gekennzeichnet. 
daB der Sollwert (S) abhangig von weiteren dem 
Steuergerat Qbermittelten Informationen (a, b, c, d, 
e, f) bestimmt wird. 
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(54) System zur Leuchtweitenregelung der Scheinwerfer bei Kraftfahrzeugen 



(57) Bei einem System zur Leuchtweitenregelung 
der Scheinwerfer (5) in Kraftfahrzeugen mit zwei in 
Langsrichtung versetzten Hohensensoren (Sv.Sh) zur 
Messung des Karosserie-Nickwinkels in Form einer H6- 
hendifferenz (D) und mit einem elektronischen Steuer- 
gerat (4a,4b) zur Bestimmung des Sollwertes (S) zur 



Scheinwerfereinstellung in Abhangigkeit von der ge- 
messenen Hohendifferenz (D) ist das Steuergerat (4a, 
4b) derart ausgestaltet, da3 der Sollwert (S) abhangig 
von der ersten Ableitung (d/dt) der direkt gemessenen 
(D) Oder einer weiterverarbe it eten (D2) Hohendifferenz 
bestimmt wird. 




EP 1 088 700 A3 



EuropSisches 
Patentami 



EUROPAISCHER RECHERCHENBERICHT 



Mum m Of der Anmetdung 

EP 00 11 9229 



Kategorie 



EINSCHLAGIGE DOKUMENTE 



Kennzelchnung des Dokumenis mlt Angabe. soweit erfbrderiich, 
der mafigebUchen Tetle 



FR 2 738 193 A (VALEO VISION SA) . 
7. Marz 1997 (1997-03-07) ' 

* Zusamroenfassung; AbbUdung 1 * 

EP 0 899 156 A (ROBERT BOSCH GMBH) 
3. Marz 1999 (1999-03-03) 

* Zusaramenfassung; AbbUdung 1 * . 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 1998, no. 12, 

31. Oktober 1998 (1998-10-31) 

& JP 10 181426 A (ICHIKOH IND LTD), 

7. Jul1 1998 (1998-07-07) 

* Zusammenf assung * 



Der vorKegende Recherchenbericht wurde fur alie Palentanspruche erstelit 



^iecharcttenort 



DEN HA AG 



Betriffl 
Anspruch 



KLASSIFIKATION DEfl 
ANMELDUNG (lntCI.7) 



AisscnlufJaatum der Rech^tcho 

11. September 2001 



B60Q1/115 



RECHERCHIERTE 
SACHGEBIETE <lm.Ct.7> 



B60Q 



Onillon, C 



KATEGORIE DF.RGENANNTEN DOKUMENTE 

X vim hesonderer Botteuiiing alkjiii belrachlei 

Y . von bdsocKterer Pedeulung in Veitindung mil einer 

anderen Ver&lfentltchur>gcierseR>en Kategorie 
A : lechnoioglschor Htntorgrund 
O : nichtschrtnitcrte Dffenbarung 
P : 2Vfi»:h»ri|jleraiur 



r der Ertindung zugrunde liegende Theorten Oder Grundsdtze 
E ; aiteres Patanldokument, das jodoch erst am oder 
nach dem Anmeidedatum verdflentlicht worden iB\ 
D : in -ier Anmetdung anyefuhrtes Dokument 
L : aas anderen Grunden af>gefuhrtes Dokument 



a : MitgileddGr glelchen Patentfamflte.flbGrolnslmmendcs 
Dokument 



2 



EP 1 088 700 A3 
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In diesem Anhangsind die Mitglieder der Patentfamillen der im obengenannten europ£Lischen Recherchenberictit angefCihrten 
Palentdokumente angegeben. 

Die Angaben uber die Famillenmltgiiedef entsprechen dem Stand der Datei des Europiilschen Patentamts am 
Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewdhr. 
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